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Soit S (OU) un solide homogène de masse m, de révolution autour de 


l'axe Oz (Voir figure). Nous nous proposons d'étudier le mouvement de S autour 

d un point fixe appartenant à son axe de révolution. La liaison mécanique de S au 
point fixe O n'est pas représentée. ' 

Æo(tf>Wo» z o) le repère par rapport auquel sera étudié le mouvement de S, 


Æ,(O,m,v,z 0 ) le repère obtenu par rotation de R L d'un angle y/ autour de Oz . 


0 


/? 2 (O,m,h’,_) se déduit de par I angle 0 autour de u , *P l'angle de rotation du 


i ^ i 1 

solide autour Oz par rapport au repère ^ 2 . On pose |OG| = a 0 ( 


ou a est une conslante 


réelle positive. Pour simplifier les calculs on choisira ^2 comme repère de projection. 

mm ,5 

Noter les moments d'inertie par rapport aux axes du repère principal K i : A, A, C sains 

tHI 


les cale 










1) Calculer le moment cinétique (T ^ R?*0) du solide par rapport au point 0 

2) En appliquant le théorème du moment cinétique, montrer que : 


-• 


o(SIR^,0)'Z a - A, 


et 


<j{S/R q ,0)'Z = Xj 




ou K et \ sont deux constantes réelles arbitraires. 

3) En déduire deux intégrales premières du mouvement de ^ . 

4) Trouver une troisième intégrale première en utilisant le théorème de (énergie 

cinétique. Montrer que l'énergie mécanique peut se mettre sous la forme. 
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fixe orthonormé direct galiléen lié à la Terre ou OZ 0 désigné la 


m I s %tl ..\!a I 4 

Soit R n {O,X Q ,Y Q ,Z 0 ) un rep 

% W ^ I ' », -- ^ ** 

verticale ascendante. Un solide (S), de masse m, est mobile de façon à ce qu'un de ses points soit 
maintenu en O par une liaison sphérique parfaite. Le solide (S) est de révolution autour d’un axe 

passant par O, soit OZ. On pose OG = aZ où a est une constante positive et on note A, A e! C les 
moments principaux d inertie en O de (S). Le solide (S) est soumis à un couple de moment C porté par 
l'axe ()Z n tel que le vecteur rotation de (S) par rapport au repère R 0 , Ù (S /R 0 ), soit constamment 
uilllogun.il ,1 ÔZ 0 . On définit trois outres repères orthonormés directs, R^O.Ü.S. ?.„) obtenu è porté 
de /?„ par une rotolon d'ongle >P autour de l'ose 52„, R 2 (0. Û^v.Z) obtenu a partir du repère R, po. 
une rotnllon d'angle 0 autour de l'axe OÙ et R,(oJ.yJ) | lé au solide (S) et obtenu à partir du 
repère l( 2 par une rotation d'angle <p autour de l'axe CL? 

Tous les résultats seront exprimés dans la base (u„ v.Z] associée au repère R 

' d ,1 • • «e 




1) Donner une intégrale première du mouvement en écrivant que iï(S//?„), T n = 0 

2) Calculer la puissance des efforts extérieurs appliqués à (5). 

3) Donner l'expression de l'énergie potentielle, V(S), du solide (S) 

4) Déterminer l'énergie cinétique, T(S /R 0 ), du solide (S) par rapport au repere R a , 
oj I rouver une seconde intégrale première en utilisant le théorème de l'énergie cinétique 
6) Calculer le coupleT. 












